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CPG型学習システムを用いた二足歩行ロボットの
ZMP理論による歩行動作の安定化制御



















る微分制御（D 制御）のそれぞれを組み合わせて行なう PD 制
御（Proportional Derivative Controller）を用いる．支持多角
形の中心の x軸座標を S，二足歩行ロボットの重心の x軸座標
を Mg，比例ゲイン Kp = 1:0，微分ゲイン Kd = 0:05 とする
と，操作量 X(t)は式 (1)のようになる．




をそれぞれ 4，5，比例ゲインKp = 1:0，微分ゲインKd = 0:01
として与えると，右膝関節の操作量R(t)，左膝関節の操作量 L(t)
はそれぞれ式 (2)，(3)のようになる．
R(t) = (1   2) + 0:01d(1   2)
dt
(2)









胴 大腿 下腿 足
縦 (m) 0.2 0.1 0.1 0.2
横 (m) 0.2 0.1 0.1 0.1
高さ (m) 0.7 0.3 0.3 0.1
重量 (kg) 4 0.4 0.32 0.1
表 2 CPGパラメータ
a1 a2 a3 a4 a5 a6 a7 a8
0.51 0.52 -0.02 0.80 0.33 -0.64 0.83 0.26
　シミュレーションをする際に用いた二足歩行ロボットの各部
位のサイズを表 1 に示す．表 2 のパラメータを二足歩行ロボッ
トに適用し，それぞれ制御なし，制御ありの場合と分けて 10秒
間の計算機シミュレーションを行なった．
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